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(§) Vorrichtung zur Steuerung der Antriebsleistung eines Fahrzeugs 

(§) Es wird eine Vorrichtung zur Steuerung der Antriebslei- 
stung eines Motors mit wenigstens zwei Steuereinheiten 
vorgeschlagen, wobei eine erste Steuereinheit mit einer 
ersten bzw. einer ersten Gruppe von MeBeinrichtungen 
eines MeBorgans verbunden ist, wahrend eine zweite 
Steuereinheit mit einer zweiten MeBeinrichtung bzw. einer 
zweiten Gruppe desselben MeGorgans verknupft ist. 
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Stand der Technik 

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zur Steue- 
rung der Antriebsleistung ernes Fahrzeugs gemaB dem 
Oberbegriff des Patentanspruchs 1. 

Zur Erhdhung von Betriebssicherheit und Verfugbar- 
keit eines Fahrzeugs werden sicherheitskritische elek- 
tronische Systeme in Fahrzeugen irnmer mehr mit re- 
dundanten Bauelementen, z. B. Sensoren und/oder Re- 
chenelementen, ausgestattet 

Aus der DE-OS 35 39 407 ist beispielsweise ein Steu- 
ersystem fur ein Fahrzeug mit zwei Rechenelementen 
bekannt Dabei ist vorgesehen, MeBeinrichtungen zur 
Erfassung von Betriebsgr6Ben jeweils zweifach auszu- 
fuhren und jedem Rechenelement die von der zweifach 
ausgelegten MeBeinrichtung erzeugten Signale zuzu- 
filhren. Bei Ausfall einer der MeBeinrichtungen wird 
dann auf die redundante MeBeinrichtung umgeschaltet 
Die Steuerungsfunktion wird von den Rechenelementen 
auf der Basis derselben Signalwerte durchgefQhrt 

BezQglich der Art und Weise der Funktionsuberpru- 
f ung und der Auswahl der korrekt arbeitenden MeBein- 
richtungen sind keine Aussagen gemacht, diese scheinen 
jedoch von beiden Rechenelementen getrennt vonein- 
ander auf der Basis derselben, von den entsprechenden 
MeBeinrichtungen direkt den Rechenelementen zuge- 
f Qhrten Signalwerten durchgefuhrt zu werden. 

Im Vergleich zu diesem Stand der Technik ist erfin- 
dungsgemSB ein MeBorgan zur Erfassung einer GroBe 
vorgesehen, welches aus wenigstens zwei MeBeinrich- 
tungen zur Erfassung dieser GroBe besteht und eine 
erste MeBeinrichtung oder eine erste Gruppe von MeB- 
einrichtungen mit einer ersten Steuereinheit zusammen- 
wirkt, wShrend eine zweite MeBeinrichtung oder eine 
zweite Gruppe von MeBeinrichtungen mit einer zwei- 
ten Steuereinheit zusammenwirkt Insbesondere bei 
Motoren mit zwei oder mehreren Zylinderbanken wirkt 40 
eine MeBeinrichtung mit einem ersten, eine zweite 
MeBeinrichtung mit einer zweiten Steuereinheit zusam- 
men. 

Aus der DE-OS 35 10 173 (- US-PS 4 603 675) ist im 
Zusammenhang mit Stellungsgebern fur Fahrpedale be- 
kannt, durch PlausibilitatsQberprufung der Signalwerte 
von zwei redundanten Stellungsgebern einen Fehlerzu- 
stand im Bereich des Fahrpedais, der Stellungsgeber 
oder deren Zuleitungen zu erkennen. Ferner ist be- 
kannt, aus einem Piausibilitatsvergleich zwischen Fahr- 
pedalstellung und Stellelementstellung einen Fehlerzu- 
stand eines elektronischen Motorleistungssystems ab- 
zuleiten. 

Aus der deutschen Patentanmeldung P 41 33 571.6 
sind MaBnahmen bekannt, Fehlerzustande im Bereich 
eines aus drei MeBeinrichtungen aufgebauten MeBor- 
gans durch Vergleich der Signalwerte zu erkennen und 
die Steuerfunktion auf der Basis der korrekt arbeiten- 
den Signalwerte weiterzufOhren (Zwei-Aus-Drei-Aus- 
wahl). 



heit wenigstens eine MeBeinrichtung zugeordnet ist, so 
daB jede Steuereinheit getrennt von der anderen und 
ohne auf die der anderen Steuereinheit zugeordneteh 
MeBwerte zuruckzugreifen, fur sich SteuermaBnahmen 
5 und Fehleruberwachungen vornehmen kann. 

In einer vereinfachten Version ist es insbesondere 
vorteilhaft, daB durch Obermittiung von Signalwerten 
zwischen Steuereinheiten der Aufwand vermindert wer- 
den kann, ohne Sicherheit und Verf ugbarkeit wesentlich 
10 zu beeintrachtigen. 

Besondere Vorteile ergeben sich aus der erfindungs- 
gemaBen Vorgehensweise bei der Verwendung im Zu- 
sammenhang mit einem Motor, der aus zwei unabhangi- 
gen Zylinderbanken besteht und von zwei Steuergera- 
15 ten gesteuert wird Daruber hinaus ergeben sich auch 
Vorteile bei der Verwendung eines auf zwei Rechenele- 
menten bemhenden Motorleistungssteuersystem. 

Die erfindungsgemaBe Vorgehensweise zeigt Vortei- 
le im Zusammenhang mit MeBorganen zur Erfassung 
20 des Fahrerwunsches, insbesondere der Fahrpedalstel- 
lung, sowie der SteUung eines Stellelements zur Beein- 
flussung der Motorleistung, wie beispielsweise einer 
Drosselklappe oder einer Regelstange. 
Weitere Vorteile ergeben sich aus der nachfolgenden 
25 Beschreibung von AusfQhrungsformen sowie aus den 
abhangigen Anspriichen. 

Zeichnung 

30 Die Erfindung wird nachstehend anhand der in der 
Zeichnung dargestellten AusfQhrungsformen nSher er- 
lautert Dabei zeigt Fig. 1 ein schematisches Block- 
schaltbild eines bevorzugten Ausfuhrungsbeispiels, 
wahrend in Fig. 2 ein Blockschaltbild eines weiteren 
35 Ausfuhrungsbeispiels dargestellt ist Fig. 3 und 4 
schlieBlich stellen in Form eines FluBdiagramms eine 
Realisierung der erfindungsgemaBen Vorgehensweise 
in Form eines Rechnerprogramms dar. 



Beschreibung von AusfQhrungsformen 



Vorteile der Erfindung 

Die erfindungsgemaBe Vorgehensweise gewahrlei- 
stet die Betriebssicherheit und Verfugbarkeit einer Vor- 
richtung zur Steuerung der Antriebsleistung eines Mo- 
tors. 

Insbesondere ist es vorteilhaft, daB jeder Steuerein- 



In Fig. 1 werden mit 10 und 12 zwei Steuereinheiten 
bezeichnet Diese sind uber ein Leitungssystem 14 zum 
Daten- und Informationsaustausch verbunden. Der 
45 Steuereinheit 10 werden Qber die Eingangsleitungen 16 
bis 18 von MeBeinrichtungen 20 bis 22 BetriebsgroBen 
des Motors und/oder des Fahrzeugs zugefQhrt In analo- 
ger Weise werden der Steuereinheit 12 uber die Ein- 
gangsleitungen 24 bis 26 von MeBeinrichtungen 28 bis 
50 30 BetriebsgroBen des Motors und/oder des Fahrzeugs 
zugefuhrt Dabei ist zu beachten, daB in anderen Aus- 
fuhrungsbeispielen beide Steuereinheiten an einem Lei- 
tungssystem, z.B. CAN-Bus, hSngen, uber das den 
Steuereinheiten die jeweiligen BetriebsgroBen zuge- 
55 fuhrt werden. Daher konnen die in Fig. 1 schematisch 
dargestellten MeBeinrichtungen 20 bis 22 und 28 bis 30 
je nach Funktionsumfang und AusfOhrungsart der 
Steuereinheiten 10 bzw. 12 identisch sein und dieselbe 
BetriebsgroBe erfassen. 
60 Die Steuereinheiten 10 und 12 verftigen ferner Qber 
Ausgangsleitungen 32 bzw. 34, welche auf Stellorgane 
36 bzw. 38 fuhren, mit deren Hilfe die Steuerfunktion 
ausgefOhrtwird. 
Ferner ist in Fig. 1 ein MeBorgan 40 dargestellt, wel- 
65 ches Qber eine mechanische Verbindung 42 mit einem 
vom Fahrer betatigbaren Bedienelement 44 verbunden 
ist Das MeBorgan 40 besteht aus drei MeBeinrichtun- 
gen 46, 48 und 50, die jeweils mit der mechanischen 
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Verbindung 42 verknupft sind Die SignaUeitung 52 der 
MeBeinric5htung 46 fuhrt ebenso wie die Signalleitung 
54 der MeBeinrichtung 48 auf die Steuereinheit 10. Da- 
gegen fuhrt die Signalleitung 56 der MeBeinrichtung 50 
auf die Steuereinheit 12. Bei den MeBeinrichtungen 46 5 
bis 50 handelt es sich vorzugsweise um Potentiomete- 
ranordnungen, welche ein die Stellung des Bedienele- 
ments 44 reprasentierendes Signal erzeugen. In bevor- 
zugten Ausfuhrungsbeispielen kann es sich bei den 
MeBeinrichtungen auch um beruhrungslose Stellungs- 10 
geber handeln, welche auf der Basis von induktiven, 
kapazitiven Oder magnetischen MeBprinzipien beruhen. 

Die Funktionsweise der in Fig. 1 dargestellten Anord- 
nung sei nachfolgend am Beispiel eines elektronischen 
Motorleistungssteuersystem fur einen Motor mit zwei 15 
Zylinderbanken dargestellt Ein derartiger Motor ver- 
fugt fiber zwei elektrisch betatigbare Stellelemente (36, 
38), z. B. Drosselklappen, welche jeweils einer Steuer- 
einheit (10, 12) zugeordnet sind. Die Steuereinheiten er- 
fassen iiber ihre Eingangsleitungen den Fahrerwunsch, 20 
das heiBt die Stellung des vom Fahrer betatigbaren Be- 
dienelements 44, sowie weitere BetriebsgrdBen des Mo- 
tors bzw. des Fahrzeugs. Dabei handelt es sich vorzugs- 
weise um die Motordrehzahl, die Motortemperatur, 
Eingriffsignale einer Antriebsschlupfregelung, Fahrge- 25 
schwindigkeit, Batteriespannung, Getriebestellung, eta 
Auf der Basis dieser Gr6Ben, jedoch im wesentlichen 
auf der Basis des Fahrerwunsches bestimmt die Steuer- 
einheit 10 eine Vorgabeposition fur die elektrisch beta- 
tigbaren Stellelemente 36, 38. Diese Vorgabeposition 30 
wird durch Abgabe entsprechender Steuersignale uber 
die Ausgangsleitungen 32 und 34 im Sinne eines Errei- 
chens der Sollposition eingestellt Daruber hinaus, wie 
durch die Punkte angedeutet, erfullen die Steuereinhei- 
ten 10 bzw. 12 weitere Aufgaben, wie z. B. Zundung, 35 
Benzineinspritzung und/oder Getriebesteuerung. 

In der vorliegenden Konfiguration werden der 
Steuereinheit 10 zwei Signalleitungen der beiden MeB- 
einrichtungen 46 und 48 zugef tthrt, wahrend der Steuer- 
einheit 12 die Signalleitung der MeBeinrichtung 50 zu- 40 
gefilhrt ist. Die Steuereinheit 10 berechnet dabei aus 
den beiden Signalwerten den Vorgabewert fur die Posi- 
tion des Stellelements 36. 

Dieser Vorgabewert wird iiber das Leitungssystem 14 
an die Steuereinheit 12 abgegeben, welches entspre- 45 
chend fur die zweite Zylinderbank das Stellelement 38 
einstellt Somit wird in Abhangigkeit der Signalwerte 
der MeBeinrichtung die Leistung des Motors und damit 
Geschwindigkeit und Beschleunigung des Fahrzeugs 
gesteuert Um eine ungewollte Fahrsituation zu vermei- 50 
den, mQssen die Signalwerte der MeBeinrichtungen 46 
bis 50 auf deren Korrektheit uberpriift werden. Dies 
geschieht, wie aus dem Stand der Technik bekannt, am 
zweckmaBigsten durch eine Zwei- Aus- Drei-Auswahl 
von drei zur Verfugung stehenden Signalwerten. Zu die- 55 
sem Zweck wird der von der Steuereinheit 12 erfaBte 
Signalwert Qber das Leitungssystem 14 an die Steuer- 
einheit 10 ubertragen. AuBerdem wird der zur Berech- 
nung des Vorgabewerts in der Steuereinheit 10 verwen- 
dete Signalwert uber das Leitungssystem 14 an die 60 
Steuereinheit 12 ubertragen. Durch diese MaBnahmen 
wird, wie im Stand der Technik bekannt, die Funktions- 
fahigkeit der MeBeinrichtungen uberpriift und gegebe- 
nenfalls die fehlerhafte MeBeinrichtung isoliert, die 
Steuerfunktion auf der Basis der korrekt arbeitenden 65 
MeBeinrichtung durchgefuhrt 

In einem bevorzugten Ausfuhrungsbeispiel besteht 
jede Steuereinheit aus zwei Rechenelementen 70/72 



bzw. 74/76, in denen unterschiedliche Oberwachungs- 
maBnahmen zur weiteren Verbesserung der Betriebssi- 
cherheit und der Verfugbarkeit durchgefuhrt werden 
konnen. 

Zusammenfassend ist daher festzustellen, daB bei der 
vorstehend beschriebenen Vorgehensweise jede 
Steuereinheit die Funktionsweise der Steuerung fur sich 
berechnen und uberwachen kann. Dadurch wird mit nur 
einem dreifachen Stellungsgeber ein Optimum an Si- 
cherheit und Verfugbarkeit gewahrt, da bei Ausfall ei- 
ner MeBeinrichtung die Steuerfunktion auf der Basis 
der zwei Verbliebenen durchgef Qhrt werden kann. 

Neben der dargestellten Anwendung bei einem Mo- 
tor mit zwei Zylinderbanken kann die erfindungsgema- 
Be Vorgehensweise auch bei einem Motorsteuerungssy- 
stem angewendet werden, welches uber zwei Rechen- 
elemente verfugt, die jeweils unterschiedliche Steue- 
rungsaufgaben durchfuhren, z. B. eine Steuereinheit die 
Steuerung der Drosselklappe und die andere die Ben- 
zineinspritzung durchfuhrt und/oder aus Sicherheits- 
griinden zu Oberwachungszwecken vorgesehen ist Der 
Motor kann dabei auch uber nur eine Zylinderbank ver- 
fugen. 

In Fig. 2 ist ein weiteres Ausfuhrungsbeispiel der er- 
findungsgemaBen Vorgehensweise dargestellt Die be- 
reits anhand Fig. 1 beschriebenen und bezeichneten 
Elemente tragen in Fig. 2 die gleichen Bezugszeichen 
und werden nicht naher erlautert 

Das Ausfuhrungsbeispiel gemaB Fig. 2 unterscheidet 
sich im wesentlichen durch den Aufbau des MeBorgans 
40. Die mechanische Verbindung 42 verbindet dabei das 
Bedienelement 44 mit sechs MeBeinrichtungen 100, 102, 
104, 106, 108 und 110. Diese MeBeinrichtungen geben 
auf den entsprechenden Signalleitungen Signale ab, wel- 
che jeweils die Stellung des Bedienelements 44 repra- 
sentieren. Dabei verbindet die Signalleitung 112 die 
MeBeinrichtung 100 mit der Steuereinheit 10, auf wel- 
che daruber hinaus die Signalleitung 114 von der MeB- 
einrichtung 102 und die Signalleitung 116 von der MeB- 
einrichtung 104 gefuhrt werden. Die Eingangsleitungen 
der Steuereinheit 12 bilden die Signalleitungen 118, 120 
und 122, welche die MeBeinrichtungen 106, 108 und 110 
mit der Steuereinrichtung 12 verbinden. In jeder Steuer- 
einheit wird nun auf der Basis der zugefiihrten Signal- 
werte ein Vorgabewert fur die Stellung des Stellele- 
ments ermittelt und die entsprechenden Oberwa- 
chungsmaQnahmen durchgefuhrt Letztere sowie die 
Berechnung des Sollwertes kann dabei auf die strichliert 
dargestellten Rechnermodule 124 und 126 in der Steuer- 
einheit 10 und analog 128 und 130 in der Steuereinheit 
12aufgeteiltsein. 

Wird im Bereich einer MeBeinrichtung ein Fehlerzu- 
stand erkannt, so kann die Steuerfunktion des Systems 
ohne Einschrankung der Verfugbarkeit weitergefuhrt 
werden. Failt die Verbindung 14 zwischen den Steuer- 
einheiten aus, so kann mit dieser MaBnahme ebenfalls 
ein vollstandiger Betrieb des Steuersystems gegebenen- 
falls unter Ausfall von Sonderfunktionen wie Fahrge- 
schwindigkeitsregelung, Antriebsschlupfregelung und 
Leerlaufregelung stattfinden. 

In analoger Weise ist bei Verwendung des MeBor- 
gans mit vier MeBeinrichtungen eine Aufteilung von 
jeweils zwei MeBeinrichtungen auf eine Steuereinheit 
moglich, wobei auch hier eine vollstandige Verfiigbar- 
keit der Steuerfunktion gew&hrleistet ist 

Eine ahnliche Aufteilung der MeBorgane zu den 
Steuereinheiten kann auch im Falle des Stellungsgebers 
fur das Stellelement bzw. die Stellelemente durchge- 
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tenaustausch und Plausibilitatsuberprufungen vorge- 
gangen. * 

Die gezeigten MaBnahmen ergeben eine Verbesse- 
rung von Betriebssicherheit und Verfugbarkeit bei den 
dargestellten Systemen. 5 

Ein besonders vorteilhaftes Ausfuhrungsbeispiel in 
Verbindung mit Motoren, die aus wenigstens zwei Zy- 
iinderbanken bestehen, ist die Verwendung von einem 
MeBorgan, welches aus nur zwei MeBeinrichtungen, 
vorzugsweise Potentiometern, besteht In diesem Aus- io 
fuhrungsbeispiei ist je eine MeBeinrichtung mit je einer 
Steuereinheit verbunden, wobei die MeBwerte Gber die 
Verbindung 14 miteinander ausgetauscht werden. Es lie- 
gen dann in jeder Steuereinheit zwei MeBsignalwerte 
vor, die jeweils miteinander auf Plausibilitat gem&B is 
Schritt 306 verglichen werden. Sind die Signalwerte 
plausibel zueinander, wird in jeder Steuereinheit ein 
Sollwert fur die Einstellung des jeweiligen Stellelements 
berechnet und gegebenenfalls mit dem von der anderen 
Steuereinheit ermittelten auf Plausibilitat miteinander 20 
verglichen und an die entsprechende Stelleinrichtung 
abgegeben. Insofern entspricht die Vorgehensweise der 
in Fig. 4 dargestellten, mit den Unterschieden, daB diese 
in beiden Steuereinheiten ablauf en und bei Unplausibili- 
tat unter Mitteilung der Fehlfunktion an die andere 25 
Steuereinheit bei erkanntem Fehler zumindest vorteil- 
hafterweise in der dieser Steuereinheit zugeordneten 
Zylinderbank lediglich ein Notfahren mit Kraftstoffab- 
schaltung oberhalb einer vorbestimmten Drehzahl, vor- 
zugsweise 1 500 Umdn/min, durchgefuhrt werden kann. 30 

Durch die erfindungsgemaBe Vorgehensweise wer- 
den in vorteilhafter Weise mehrere Steuereinheiten mit 
nur einem MeBorgan zur Erfassung einer Betriebsgro- 
Be, insbesondere der Stellung eines Fahrpedals, gekop- 
pelt und Betriebssicherheit und Verfugbarkeit gewahr- 35 
leistet. 

Patentanspriiche 

t. Vorrichtung zur Steuerung der Antriebsleistung 40 
eines Motors, mit wenigstens zwei Steuereinheiten 
zur Beeinflussung der Antriebsleistung, mit wenig- 
stens einem MeBorgan zur Erfassung einer Be- 
triebsgrdBe, wobei das MeBorgan aus wenigstens 
zwei MeBeinrichtungen bzw. Gruppen von MeB- 45 
einrichtungen besteht, welche dieselbe Betriebs- 
grdBe erfassen, dadurch gekennzeichnet, daB 

— eine erste MeBeinrichtung bzw. eine erste 
Gruppe von MeBeinrichtungen mit einer er- 
sten Steuereinheit verbunden ist, eine zweite 50 
Gruppe von MeBeinrichtungen bzw. eine 
zweite MeBeinrichtung mit einer zweiten 
Steuereinheit verknupft ist 

2. Vorrichtung zur Steuerung der Antriebsleistung 
eines Motors, mit einem Motor, welcher aus wenig- 55 
stens zwei Zyiinderbanken aufgebaut ist, mit we- 
nigstens zwei Steuereinheiten zur Beeinflussung 
der Antriebsleistung, wobei einer ersten Steuerein- 
heit eine erste Zylinderbank, einer zweiten Steuer- 
einheit eine zweite Zylinderbank zugeordnet ist, die 60 
jeweils die Antriebsleistung der ihnen zugeordne- 
ten Zylinderbanke steuern, mit wenigstens einem 
MeBorgan zur Erfassung einer BetriebsgroBe, wo- 
bei das MeBorgan aus wenigstens zwei MeBein- 
richtungen besteht, welche dieselbe BetriebsgroBe 65 
erfassen, dadurch gekennzeichnet, daB 

— wenigstens eine erste MeBeinrichtung mit 
der ersten Steuereinheit verbunden ist, wenig- 




449 Al 

8 

stens eine zweite MeBeinrichtung mit der 
zweiten Steuereinheit verknupft ist 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB das MeBorgan zur Erfassung 
der Stellung eines vom Fahrer betatigbaren Be- 
dienelements oder eines Stellelements zur Beein- 
flussung einer Verstelleinrichtung wie einer Dros- 
selklappe oder einer Regelstange dient 

4. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB die we- 
nigstens zwei Steuereinheiten die Luftzufuhr zu ei- 
nem aus zwei unabhangigen Zyiinderbanken beste- 
henden Motor beeinflussen. 

5. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB das MeB- 
organ aus drei MeBeinrichtungen besteht, wobei 
zwei MeBeinrichtungen mit der ersten, eine MeB- 
einrichtung mit der zweiten Steuereinheit verbun- 
den sind 

6. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Steuereinheiten aus einem oder aus zwei Rechen- 
elementen bestehen. 

7. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB das MeB- 
organ mit einem vom Fahrer betatigbaren Bedien- 
element zur Erfassung des Fahrerwunsches ver- 
knupft ist und auf der Basis der Signale der MeBein- 
richtungen ein Sollwert fur die Stellung eines Stell- 
elements zur Beeinflussung der Leistung eines Mo- 
tors gebildet wird. 

8. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB in einer 
ersten Steuereinheit, welcher zwei MeBsignalwerte 
zugefuhrt werden, auf der Basis dieser zwei MeBsi- 
gnalwerte sowie des uber ein Leitungssystem von 
einer zweiten Steuereinheit zugefuhrten MeBsi- 
gnalwerts eine Zwei- Aus- Drei- Auswahl vorge- 
nommen wird zur Bestimmung von Fehlerzustan- 
den und bei erkanntem Fehlerzustand die korrek- 
ten MeBsignalwerte ermittelt werden. 

9. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB bei einem 
Fehlerzustand im Bereich der mit einer ersten 
Steuereinheit verbundenen zwei MeBeinrichtun- 
gen die Steuerung der Stellelemente ohne Ein- 
schrankung weitergefuhrt wird, wahrend bei Aus- 
fall der Verbindungsleitung zwischen den beiden 
Steuereinheiten oder bei Fehler im Bereich der mit 
der zweiten Steuereinheit verbundenen MeBein- 
richtung die Steuerung des Motors ausschlieBlich 
uber die erste Steuereinheit in eingeschranktem 
Umfang vorgenommen wird 

10. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB das MeB- 
organ aus wenigstens zwei MeBeinrichtungen be- 
steht, von denen jeweils eine gleiche Anzahl der 
ersten und der zweiten Steuereinheit zugefuhrt 
sind und auf der Basis dieser Signalwerte von bei- 
den Steuereinrichtungen Sollwertbestimmung und 
FehleruberwachungsmaBnahmen durchgefQhrt 
werden. 
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